主体システムの進化一一企業システム論への予備的考際(2)一一 by 谷本 寛治













































































































義する， 1) 外部環境(他主体)からの刺激を投入 (input) と呼ぴ， s と表す， s の集合{ s } 
は有限集合。 2) 外部環境への働きかけを産出 (output) と呼び o と表す。 o の集合{ 0 }も
有限集合。 3) 過去の情報を記憶し，現在の状況を把握するものをオートマトンの内部状態
(internal state) と呼ぴ r と表す。状態集合{ r }が有限である場合有限オートマトン
(finite auomaton) と呼ばれる。 4) オートマトンの状態推移関数 (state transition func-
tion) を併で表し， r(t+1) =併 (r(t) ， s(t)) と示される。 5) 出力は， 0 (t) = 






















れを図式化すると第 1 図のようになる。但し， N=中枢神経システム (central nervous sys-




第 1 図 グレニエフスキーの自己制御モデル
出所: Greniewski, H. , Cybernetics without Mathematics, 












(4) Greniewski , H. , Cybernetics without Mathematics, P. W. N.. 1960, pp.85-125. 
(5) プラキシオロジー (praxiology )とは一定の条件下での行為の合理性，合理的活動の全ての領域に共通
するものを解明する合理的行為に関する一般的科学。そのような概念としては，目的と手段，方法，行為，計
面，係数，効率，生産性，節約，などがある。 (Lange ， 0. , Political Economy , Vol .1 , P. W. N. , 

















報告情報 d =制御情報(決定) x 
=物的投入 y =物的産出 m=記憶
情報(メモリー)。
主体システムは，情報処理システムと
第 2~ 主体の基本モデル I しての意思決定システム Dと，それに制
出所:ー}・竹内「社会行動とオート 7 トンJ r経済理論』
169. 3ページ(若干手剖日えている) 御され物質的変換x=今 y を行う実行シ




習の中で獲得されたもの) ，さらに 1 期前の結果からフィードパックされた報告情報 r を共に
判断して意思決定を行い，実行システム Eへ制御』情報d を示す。実行システム Eは意思決定シ
ステム Dからの制御情報 d によってなんらかの物的な変換をなす乙とを通して意思決定内容を
行動に移す。従って主体の意志決定プロセスは，
d=D (g, m, Cト)， r)
(6) 飯屠 要・竹内昭浩「社会行動とオートマトンJ r経済理論J (和歌山大学)， 169号， 1979，を参照。
乙のような主体システムの捉え万は他lé，吉田民人の情報一資源処理システムのモテeル(吉田民人「情報科学
の構想ーエヴォルーショニストのウィーナ一的自然観一」吉田・加藤・竹内『社会的コミュニケーション』培
風館， 1967) ，メサロピッチの意思決定システム Dによるプロセス Pの制御モデル (Mesaravic， M. D. et a l., 
Theory of Hierarchical , Multilevel , Systems, Academic It., 1970，研野和人監訳『階層システム論』共
立出版， 1974) ，コルナイにおける制御域一実物域からなるシステム (Kornai， J. , Anti-Equilibrium, Northｭ
Holland, 1971，岩城博司他訳『反均衡の経済学』日本経済新聞社， 1975) ，村上らの制御空間(情報空間)
一実行空間(財空間)のシステム(村上・熊谷・公文 r経済体制』岩波書店， 1973) などにみられる。
(7) 公文俊平『社会システム論』日本経済新聞社， 1978, 49ページ。
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として表される。 D は意思決定関数を示す。このオートマトン主体は，まさに自律的決定主体，




境からの情報 e を認知する (cognitive )ユニットであって，その闇値をチェックする役割
を果たす (threshold of gate) 。 現在の選好関数に照らして，外部環境から投入された情報
e が，一定以上の刺激(意味)を持たなければRにおいて認知しえないし〔ミニマム値(a ) J, 
逆に革新的に過ぎる場合には，同じく Rにおいて認知しえない〔マキシマム値 (b ) J 。従って
N 
r 
第 3 図主体の基本モデル E
(ただし， GP: 目標選好システム， Z 外乱)




コードの解釈の違いによってその意味作用が変わってくる (e' 今 e ) 乙とに注意しなけれ







出される選好基準の決定一それに基づく operational レベ、ルでの目標 g を設定すと Gの設定は
基本的には各々の主体システム独自の目標選好体系に基づき，その上に現実の環境条件 (e') , 
主体自体の条件 (r' )といった制約範囲内でなされることになる。所与の環境条件に変化のな
い場合，従来の G-g の範囲内で行動決定がなされる。しかし環境変化，偶発的で大きなノイ




mt = (et' , rl , dt' , mt-I) 
と示され，意思決定システム Dにおいてその意思決定関数は，
dt Dt(mt-l gt ,rt' ,et') 
と表せさ?!決定された情報d は効果器EICよって制御対象ob IC向けられる。乙とで外部環境
から主体には予測できないなんらかのノイズ(外乱)が投入され行動の制約条件となる場合，
あるいはまた妨害される場合もあるので，巌密にはd' 今 d と示される。
以上のように主体は外部から Rをへて』情報を取り入れ， N において調整・決定されd を産出
するが，その結果は主体システムにおける C5， g, m) のあり方によって変ってくる。とく
にメモリー機構 (m) についてクールシコフ，飯尾の見解を参考にしながらもう少し考えてみよ
11D (第 4 図参照L まず乙のオートマトンの内部状態を U; u E U, u = U (t )，投入の状態集
合を X; x EX , x=x(t) ，産出の状態集合を Y; yEY ， y=y(t)とする。そ乙で現在の内
部状態は，一期前の内部状態と現在の情報の投入で決まる。
U (t) =併 (u (t-l) , x (t)) ，その時の産出の状態は，
y(t)=ﾀ. (u(t-l) , x(t)) 
(9) 飯尾要『経済サイパネテイクス』日本評論社， 1972, 86-88ぺ一九同 r産業の社会的制御』日本評
論社， 1980, 14ページ。
(10) 飯尾要『市場と制御の経済理論』日本評論社， 1970, 67-68ページ。
(1) Glushikov, V. M. , Intoroduction to Cybernetics, 1966, pp.133-140. 飯尾要『市場と制御
の経済理論』日本評論社， 1970, 76-80ぺ-:;。
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with conditioned response)(14p ある。
(a system 





Glushikov. V. M., ibid. , pp.134-139. (12) 










(1) 情報構造 (2) 決定構造 (3) 価値構造







(2) の決定構造は (decision structure) は，主体システムにおける (D) の具体的な構造
(自律的・他律的，集権的・分権的など)，その形態化(意思決定の調整方法としての交渉や
協議などにおける組織形態)にかかわる内容であるが，そのあり方を基本的に規定するのは所







































(1わ例えば，スウェーデンにおける共同決定制度(1977) はまさにその試みの 1 つといえる。詳しくは谷本寛治
「共同決定 スウェーデンにおける産業民主主義の発展 」経営労働論研究会編『経営労働論の展開』千倉書
房， 1983， 201--212ページ参照のこと。
(18) Wertheim, W. F. , Evolution and Revolution, Penguin Books , 1974，清水元・ 111勝平太訳『進化










規制的に (self- regulation) 再び平衡状態に向かうとき，乙のシステムは安定的 (stable) で
あるという?そのことを単純な形で示すと次のようはる。 t 時点附けるシステム要素 Erの投入状
態を xT，時間同半う作用カレ回限りとし産出に対応する反応時聞を OT， 01 …， oL) とすると
y(i)+0 を産出状態とする。そ乙でX=(x(1:xペ- , (X)) , Y=(y(1Jy(? -， yぺとおくと，
Xt十 ø = R (X t ), Y t +8 = P (Y t) 
(r) 
乙れはシステムの発展を示す(ただし() =max ()i)。
もしXt =const , Yt =const の場合，つまり時聞にともなって変化がない場合は平衡状態
を示す。平衡状態を示す平衡方程式は簡単には，
X=R (X) , y=p (X) 
もしノイズによる外乱があっても平衡状態に漸近するときは安定的といえる。
^ ^ 1 irnXt=X. 1 imYt=Y 










外的変動要因には次の 4点が挙げられる。 (1) 外部環境からのマイナス作用的変化(例えば
(19) LI!-nge, 0. , Whales and Parts-A General Theory of System Behavior (tr. by Lepe, E. , 
Pergamon Press , 1965) ，鶴間重成訳『システムの一般理論』合同出版， 1969，参照。
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これまでプラスに作用していた制度，法律などがマイナス作用をもたらすように変化・改訂し
たような場合も含まれる) 0 (2) 競争状態・コンフリクト状態にある外部主体からの意識的なノ
イズの投入(外乱)。また他主体の行動が結果的に当該主体にノイズになったような無意識的
な場合もありうる。 (3) 新たな競争あるいはコンフリクト主体の出現。 (4) 科学技術上の革新の
導入によってこれまでの技術体系などが陳寓化し，新たな組織的な革新をも必要とする場合。
内的変動要因には次の 4点が挙げられる。 (1) システムの成長(内発的発展)によって巨大
大化・複雑化してくるにともなって，従来の意思決定構造，情報処理構造，目標選好構造が非






































1) 内部構造のうち条件によって比較的変動可能な部分 s =内部状態 (internal state) その
許容集合を{ s }とする。





(他主体)からの情報投入 c\ー )と報告情報 r を一括して i で示し，その許容集合を{ i }で表わ
す，
{r} X {c トl} = {i} 
またシステムの産出は同じように環境(他主体)への情報産出 c 什)と制御情報 d を一括して o で
示し，その許容集合を{ 0 }で示す，
{d} X {c 肘} = {o} 
となる。これらの関係を図示すると第 5 図のようになる。
間竹内昭浩，前掲書， 19ページ。
間飯尾要・竹内昭浩，前掲論文， 4 -8 ページ，また竹内昭市，同上書， 19-20ページ。
側 アシュピーは後でみるように， ζ れをパラメーターの変化によって示す。またアービブは比較的ゆっく
り変化するこの内部基準をシステムの適応ノfラメーターと呼ぶ。 (Arbib ， M. A. ，百le Metaphorical Brainｭ










くる。と乙ろで内部基準は，外部からの情報投入 i と従来の内部状態 s との関連で新たに書き
換えられ， 0 の選択一決定にかかわってくる。そ乙で内部基準のうち内部状態の変化に関す
る部分を併(状態推移関数)とすると，
再 {i (t + 1 ), s (t)} = s ( t +1 ) 
と示される。つまり主体システムは i と s との関連で一定の併に従って内部状態を変えるとい
うこと。また内部基準のうち特定の o の選択一決定に関する部分を À (産出関数)とすると，
ﾀ {s (t)} = 0 ( t) 
と示される。つまり λ により o を決定し外部環境に働きかける乙とになる。よって主体の意思
決定システムは，
D= ({s} , {i} , {o} ，ム À)























後者の働きを持つシステムを超安定系 (ultrastable system) とし，二重フィードパックをも
ったモデ、ルを示している。それは二種類のノイズ(頻発的で小さなノイズと偶発的で大きなノ
イズ)附して安定的でありうる 11 個の複合的制御器」 E5L言える。前稿日たように，主体
システムの自己組織化としての進化的制御は次の 2 つの方向に分けて考えられる。
(1) 適応的制御 (adaptive control) (外的要因〕→〔環境適応J :環境からの作用(環境変
化・ノイズ)によって内部構造を変化させ適応していく。





第 6 図 二重のフィードパック機能 I
ただし， A :主体システム， R :反
応部分， B :環境主体， S :パラメー
ター， v: 主体システムの活動様式に
関わる本質的変数， ( 1 J 所与のVの







(25) Ashby, W. R. , Design f or a Brain, 2 nd. ed. , N. Y. , Chapman and Hall, 1960. 山田坂仁他
訳『頭脳への設計』宇野書店， 1962, 159ページ。
四，) ibid. ，同訳書， 95-101ページ。
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じたとしても， Aの活動様式にかかわる本質的変数Vが所与の域値内であれば，通常のフィー














環境主体B からの何らかの働きかけdb (A にとってはノイズと仮定)があった場合，そ





第 7 図二重のフィードベック機能 E
(ただしAd: 調整システム， 1: 認知システム)
ノイズが頻発的で小さい場合， 2) B からのノイズが相対的に大きくとも， B の行動様式
についての十分な情報をもっており，予想可能である場合， 3) A が BI乙対して何らかの対
応行動をとって制御しようとした場合に，その結果情報 r の値がAの従来の目標gJ乙基づく選




しかしながら Aにとって環境主体B は常に制御可能というわけではない。逆に， 1) B から
のノイズが偶発的で大きな場合， 2) B からのノイズは相対的に大きくなくとも， B の行動様
式についての'情報が不十分で、予想が困難な場合， 3) また r の値がAの選好基準の限度外であ
る場合には，従来の内部構造の枠内では対応できないことになる。















(28) サービスは乙れを「進化潜在力の法則」と呼ぶ。 (Service ， E. R , Cultural Evolutionism: theory 
in practice, Hol t, Rinehart& Winston, 1971，松園万亀雄・小JII正恭訳『文化進化論』社会思想社， 1977, 
55ページ) サーリングはサービスとの共編著書の中で，進化の過程には 2 つの側面があるとして一般進化と特
殊進化を区別している。 1) 一般進化:進歩を生み出し，高い形態が低い形態から生じ，乙れを乗り越えてい
く適応能力を持つ。 2) 特殊進化:適応変更を通して多様性を生み出し，新しい形態が古い形態から分かれて
いき，特定環境に適応する。乙乙での進化過程は後者をさしている。 (Sahlins ， M. D. & Service, E. R 
(eds. ), Evolution and Culture, Michigan l.hiv. Pr. , 1960，山田隆治訳『進化と文化』新泉社， 1976, 
30-31ページ) サービスはそれを受けて端的に，特殊進化の進展は一般進化の潜在力と逆相関関係にあると述
べている。 (Service ， E. R. , op. cit. ，同訳書， 55ページ)



























同労働の仕組みは一段と複雑になった叫 (Geertz ， C. , Agricultural Involution, Univ. of California Pr. , 
1963, p.82. サービス，松園・小川訳，前掲訳書(解説)， 303ページ，参照)
(31) Wertheim, W. F. , op. cit.，同訳書， 69ページ。
(32) ibid. ，同訳書， 46ページ。
(3) Geertz , C. , op. cit., pp. 80~81。また Service ， E. R. , op. cit.，同訳書， 54~55ページ。
(34) ウエル卜ヘイムはこの状態を打破するにはダイナミックな全面的変革である「革命J (=解放過程)が
















全く新しい本源的な革新 (primary innovation) のみならず， 2) 他の社会経済領域における
他主体による創造の模倣による派生的革新 (derivative innovation) ，さらに 3) 同一社会経済
領域内での他主体の模倣 (copying) 乙れは主観的なレベ、ルで、の革新にとどまる をも含む。
乙れらは全て，社会システムの量的変化・成長 (growth) を促すが，質的な変化 (develop­










奈良産業大学開学記念論文集， 1985. 11，所収， 174-177ページ参照。
(36) 乙の分類は， Redlich, F. , “Innovation in Business" , American Journal of Economics and 



































A , B , S の 3 つの変数を持つ状態確定系を仮定する。 A と B は非定常関数で， S は階段機
構だとする(第 6 図の s と同じL 上図はシステムの相空間とそこにおけるある行動 (traject -
ory) の一例: f。→ f 1→ f 2 を図示したものである。 A ， B平面 S 0 なる場 (field) で，行動し
ていたシステムを代表する状態点の行動線がC1-C1 なる臨界線にぶつかると (C1-C1 が So





第 8 図 パラメーターの変化と行動の場の変化
注(上図はアシュビー，山田他訳『頭脳への設計』宇野書店. 1962. 110ページを基本にして作成したもの)
状態点は安定点 fd乙達する。もし SI の場においても再び内的・外的変動要因によって不安定










→第三と段階をI1頂に踏んで行くとは限らない。 So→S2 による SI の段階を飛び越えて不連続的
側 Ashby, W. R. , op. cit. ，同訳書， 116ページ。
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(39) Service, E. R. , op. cit.，同訳書， 59-61ページ。
刷1) Wertheim, W. F. , op. cit. ，同訳書， 96ページ。
仏1) とくに経営組織における革新のプロセス〔契機ープログラムの形成一選択一決定一試行〕に関して，
operational なレベルで、の分析がサイモンらの一連の研究で示されているが，本稿ではそのレベルまでの分析
は必要ない。(例えばMarch， J. G. and S imon, H. A. , Organizations, John Wily and Sons , 1958，土
屋守章訳『オーガニゼーションズ、』ダイヤモンド社， 1977，第 7 章「組織におけるプランニンク・と革新」参照)
80 谷本寛治










断するものと変化し (P乏 P， Q之 Q) ，実際にはP と Qの重なり合う集合範囲F(t) (コルナイのい
う有資格決定代替案の集合)が決まる。 F は主体システム自体の情報量の増大化の努力や外部
主体との関係改善，変革によって拡大・修正しえる値である。








F (t)= P (t) n Q(t)CA 
ma x F(t) 
d' EF(t) 
制 Kornai , J. , op. cit. ，同訳書，第 8 章参照。
α 
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『言正券経済』第147号， 1984. 3 ，において一部扱っている。
(45) 例えば公文俊平，前掲書， 97-101ページ参照。
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4. 結びにかえて
本稿では主体的自己制御一自己組織化の特性をもっ主体システムの設定をお乙ない，その進
化の基本的なメカニズムを考察した。すなわちまず主体システムはまず自己の行動の結果情報
をフィードパックし安定性を維持(→エントロピーの制御)し〔通常制御)，さらに環境から
の外的変動要因に対する主体の環境適応行動〔適応的制御)，あるいは主体自体の創造的な内
的変動要因に基づく環境形成行動〔革新的制御〕によって発展性を高め，主体システムは自己
の内部構造(情報構造，決定構造，価値構造)を修正・革新していく(=進化)。そのメカニズ
ムは，階段機構をもった自己組織化機能において捉えられた。さらに進化の過程あるいは社会
的選択・淘汰の過程において，環境との相互作用のなか促進化要因や停滞化要因が働き(内的・
外的な発展契機と発展条件の相互作用) ，主体システムは必ずしも直線的な発展・進化の傾向を
示すのではなく，不連続的な傾向を示すといえる。
